Desarrollo de los ordenadores

1930. TeorA-a de la computaciA3n. Base de la teorA-a moderna de los calculadores modernos. Se
demostraban cosas que podA-a hacer la mAjquina y cosas que no.

1940. Primera calculadora electromecAjnica, que ejecutaba operaciones automAiticamente, codificadas
previamente en cinta perforada en papel. Inventada en la Universidad de Harvard y se le llamA3 MARK-1.

1945. El ENAC, primera calculadora electrA3nica. Utilizaba tubos de vacA-o. MAjs rAjpida. Desarrollada en
la Universidad de Pensilvania. Esta mAiquina no tenA-a almacenamiento de instrucciones, se introducA-an
travA©s de un tablero de comunicaciones. MAjquina especializada en balA-stica.

1952. El mismo equipo diseA+a una mAjquina que podA-a almacenar instrucciones y utilizaba nA°meros
binarios para operaciones aritmA®ticas.

Como continuaciA3n de estos prototipos universitarios surgen las primeras calculadoras de uso comercial. |
primera la UNIVAC, que utilizaba cinta magnA®tica y podA-a procesar datos alfanumA®©ricos.

Todo este tipo de mAjquinas son consideradas como la primera generaciA3n.

1948. Aparece el transistor como sustituto del tubo de vacA-o. MAjs barato, mAjs pequeA+o y apenas
generaba calor. RevoluciAn en la arquitectura de los aparatos electrA3nicos y sobre todo en los ordenadore
Comienzan a producirse en 1959, la segunda generaciA3n.

El paso de la segunda a la tercera generaciA3n se produce en 1964 con la apariciA3n de los microcircuitos
integrados de estado sAslido (chips), que permiten mAjs velocidad, mAjs potencia de cAjlculo y mAijs
fiabilidad. AdemAijs desarrollo de software que permite uso mAjs fAjcil del ordenador y desarrollo de
sistemas operativos mAjs potentes que permiten la multlprogramaC|A3n y el multlproceso Aparecen las
familias de ordenadores (permiten realizar programas en una mAjquina y ser vAjlidos para el resto de
mAijquinas de la misma familia.

La cuarta generaciA3n. Aparecen las redes de ordenadores.

Etapas importantes en la arquitectura

1946. Tubo de vacA-o. Mucho mAis rAjpido que los relAGs.

1948. Transistor. 10 aA+os de investigaciA3n para perfeccionar una producciA3n masiva.

1946. LA3gica del estado sAdlido. TA©cnicas para insertar diminutos circuitos en mA3dulos de cerAjmica de
media pulgada.

1970. Circuitos integrados. No se basan solo en transistores sino tambiA©n en la tecnologA-a monolA-tica
gran escala: compresiA3n de los transistores y circuitos en una microplaquetas.

EL ORDENADOR
Componente principal de un proceso electrA3nico de datos.

Los ordenadores electrA3nicos utilizan componentes y circuitos electrA3nicos, en lugar de piezas mecAjnice



movidas por motores elA©ctricos.

Tipos

El cAjlculo de las operaciones matemAiticas puede realizarse de dos formas: analA3gica o digital. Los
analA3gicos representan los nA°meros y cantidades asA- como los procesos de cAjlculo por variaciones de
intensidad de corriente o variaciones de voltaje. Los digitales representan nA°meros por variaciones discret
de componentes fA-sicos.

La velocidad de proceso en los ordenadores analA3gicos depende de la propagaciA3n de la corriente
elA©ctrica mientras que los digitales dependen de la existencia de dispositivos electromagnA©ticos que
disponen de IA-mite de arranque, parada y movimiento.

PrAjcticamente hoy los ordenadores son de tA©cnica digital aunque muchos son hA-bridos.

Componentes

Unidades de entrada, de salida, de control, Unidad AritmA®tico LA3gica, memoria principal, memorias de
almacenamiento externo.

El conjunto de la unidad de control, UAL y memoria principal es la Unidad Central de Proceso (CPU).

A medida que se van aA+adiendo cosas a un ordenador pasamos del microprocesador (CPU), a
microordenador y microcomputador.

En la CPU no se pueden procesar los datos y producir informaciA3n significativa sin la ayuda de otras
unidades: de entrada, de salida, de almacA©n de datos (perifA©ricos).

« Microprocesador
Circuito integrado en el que reside la CPU.

En 1970 Intel desarrolla el primero. DiseA+o de un componente universal (funcionamiento no condicionado
por el conexionado de sus componentes)nace el 4004.

>

- UAL: encargada de operar con los datos efectuando operaciones aritmA®ticas y IA3gicas.

>

- Acumuladores: registro que almacena el resultado de las operaciones de la UAL.

>

. Contador del programa: indica la direcciA3n de memoria.

>

- Registro de instrucciA3n: almacena el cA3digo de la operaciA3n de la instrucciA3n a ejecutar.

>

. Control: genera seA+ales adecuadas para ejecutar la instrucciA3n decodificada.

>

- Flags: seA+ales que indican algA°n evento resultado de las operaciones de la UAL.

A. Puntero de stock: registro que direcciona una zona de memoria destinada a contener direcciones de retc
de subrutinas.

Todos estos elementos estAjn unidos por un bus interno. Hay tres tipos: bus de datos, de control y de
instrucciones.



Todas las operaciones se realizan en tiempos preestablecidos cuya secuencia y duraciA3n las marca un rel
« Microcomputador

Conjunto formado por microprocesador, memoria RAM, memoria ROM y dispositivos de entrada y salida.
Suele estar formado por una placa de circuitos impresos.

* Microordenador
El microcomputador mAjs los perifACricos. Los hay de entrada, salida y entrada/salida.
Estructura de un ordenador

 Flujo de datos: datos de entrada (valores iniciales), de proceso (resultados parciales) y de salida.
Los datos de entrada se alojan en la memoria principal y estAjn ahA- a disposiciA3n de la UAL, donde se
obtienen resultados parciales que se vuelven a almacenar en la memoria principal, volviendo a la UAL cuar
sea necesario. Los datos finales quedan almacenados en la memoria principal, y finalmente son enviados &
unidades de salida.

« Flujo de instrucciones: las instrucciones se almacenan en la memoria principal y son enviadas a
travA®©s de las unidades de entrada. DespuA©s se envA-an a la unidad de control donde se
interpretan y se generan las A3rdenes para que se ejecute la instrucciA3n.

« Flujo de control: la unidad de control por sA- sola no ejecuta instrucciones sino que desde ella se
emiten seAzales a las otras unidades para ejecutarlas.

Velocidad de proceso: suele medirse examinando la duraciA3n del ciclo de reloj de la CPU (tiempo recorrid
para tener acceso a un carAjcter desde la memoria), mAjs la velocidad de transformaciA3n de la

informaciA3n.

Velocidad de transferencia de datos: velocidad con que los datos entran y salen de la CPU desde o hacia Ic
perifA©ricos.

» Canales
Los perifA©ricos se conectan a la CPU a travA©s de ellos. Bajo el control del controlador de entrada y salic

Un canal es un pequeA+o ordenador con capacidad para realizar sus propios programas llamados program
de canal, permitiendo el procesador desentenderse de las operaciones de entrada/salida.

Los canales pueden conectarse a varias unidades de entrada/salida.

Tipos: canales a rAjfagas (selectores), donde el canal transmite toda la informaciA3n debiendo las demAjs
unidades esperar a que termine para comenzar la operaciA3n; canales mA®°ltiples (multiplexores), que
transmite de cada vez un byte por cada unidad pasando los bytes por el canal entrelazados.

« Memoria principal: lugar de almacenamiento de la informaciAs3n.

La memoria se divide en departamentos denominados posiciones y cada una tiene asociado un nA°mero
denominado direcciA3n. Una posiciA3n A°nicamente puede almacenar un dato o una instrucciA3n.

Dos tipos de operaciones: introducir o grabar la informaciA3n (de forma autodestructiva, se sustituye la



antigua por la nueva) y extraer o recuperar la informaciA3n (se puede efectuar la copia a otro dispositivo
guedando la informaciA3n inalterable en la memoria).

La cantidad mAjxima de informaciA3n que puede tratarse en la memoria en una operaciA3n se denomina
palabra. Dependiendo de cA3mo sean estas palabras nos da el tipo de memoria:

A. Palabras de longitud fija. Fijan un nA°mero de bits que determinan la longitud de la palabra. Ordenador c
palabra direccional.

A. Palabras de longitud variable. La palabra tendrAj un nA°mero variable de posiciones en funciA3n del dat
almacenado. Se puede acceder a la informaciA3n de dos formas: dando la direcciA3n de la primera posiciA3
y un marca despuA®©s de la A°ltima; o dando la direcciA3n de la posiciA3n y el nA°mero de posiciones.
Ordenadores de caracteres direccionales.

A. Palabras direccionables a un objeto. Cada posiciA3n estA;j formada por 8 bits. Una palabra estAj formad
por 4 octetos y se accede a la informaciAn direccionando el octeto mAjs a la izquierda.

El nA°mero de posiciones de la memoria principal mide la capacidad de la misma.

Estructuramiento fA-sico: segA°n la memoria de nA°cleos magnA®ticos, que ya no se fabrica pero contiene
los principios bAjsicos de las memorias actuales. Si atravesamos un anillo por un hilo conductor al que
aplicamos una intensidad de corriente se crea alrededor del anillo un campo magnA®©tico dependiendo del
flujo magnA®tico de la intensidad de corriente aplicada. AdemAjs si el nA°cleo estAj compuesto por un
material ferromagnA®tico, este campo magnA®tico es permanente. El sentido del campo magnA®tico
depende de la direcciA3n de corriente que hayamos aplicado. Por tanto el nA°cleo puede estar en dos estac
(cuerpo biestable) que se simbolizan por 0 y 1. Cada nA°cleo magnA®©tico va a ser un bit de informaciAs3n.

Cada nAc°cleo estA; atravesado por dos hilos formando un Ajngulo recto. Al enviar a travA©s de cada hilo |z
mitad de corriente necesaria para magnetizar un nA°cleo, sA3lo el nA°cleo que estAj en la intersecciA3n que
magnetizado. Para recuperar la informaciA3n se enhebra un tercer hilo que se denomina sensor o conducto
detecciA3n. Se enhebra diagonalmente.

Estos nA°cleos son conocidos como nA°cleos de ferrita y se llaman memorias de ferrita.
* UAL

Donde se llevan a cabo las operaciones aritmA®ticas, IA3gicas y de carAjcter intermedio; mover, desplazar
almacenar la informaciA3n.

La unidades que permiten hacer esto son los sumadores, los registros, los comparadores y complementadc
y los multiplexores y demultiplexores. Cada uno de ellos estA;j formado por unos circuitos especializados. L
sumadores y complementadores estAjn orientados hacia el cAjlculo, los comparadores hacia operaciones
IA3gicas y los registros son utilizados indistintamente. EstAjn basados en puertas IA3gicas.

A. And o producto IA3gico. Equivale a circuito en serie

0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1
a _____



A. Or o suma IA3gica. Equivale a circuito elA©ctrico en paralelo.

0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 1
a _____

-———c

b _____

A. Complemetador o negaciA3n.

e A

A. Nand. NegaciAn de la puerta and

0 0 1
0 1 1
0 0 1
1 1 0
a—_——

R

b _____

A- Nor. NegaciA3n de la puerta or.

0 0 1
0 1 0
1 0 0
1 1 1
a_—_—

0————c

b____

A- Xor




1 0 1
1 1 0
a————
-———C
h———-

*Comparadores: esencia de los circuitos 1A3gicos. Comparan parejas de bits de izquierda a derecha hasta c
se determina cual es el mAjs grande.

*Registros: conjunto de elementos biestables semejantes a las posiciones de memoria.

Tipos: de desplazamiento (desplaza la informaciA3n hacia la derecha o la izquierda un cierto nA°mero de
posiciones); acumuladores (almacenan los resultados de operaciones anteriores); multiplicador y divisor
(almacena el multiplicador de un producto o el divisor de una divisiA3n); generales (circuitos capaces de

recibir, conservar y transmitir informaciA3n con las A3rdenes de la UAL)

Se pueden producir dos tipos de situaciones: overflow (el valor del dato a almacenar excede las dimensione
de un registro) y underflow (el valor a almacenar en un registro es tan pequeA+o que no se detecta).

* Unidad de control
Dirige y coordina todo el proceso de datos. Depende de las Asrdenes e instrucciones de nuestro programa.
Funciones:

1A° Recoger las instrucciones del programa almacenado en la memoria principal, de acuerdo con la secuer
fijada por el programador

2A° Interpretar las instrucciones a ejecutar

3A° Establecer las conexiones entre las partes de la mAjquina de acuerdo con la interpretaciA3n anterior.
Elementos:

A. Registros: la misma~naturaleza que los de la UAL. Hay registfos de almacenamiento ~(almacena el
operador), de instrucciA3n (almacena el operando), y de direcciA3n (almacena la direcciA3n de memoria de

los operandos).

A. Codificadores y Decodificadores: el codificador convierte los datos codificados en decimal a binario. El
decodificador al revA©s.

A. Contadores (identificadores de instrucciA3n): siempre tienen almacenada la direcciA3n de memoria de la
instrucciA3n que tiene que ejecutar.

A. Reloj: todas las operaciones tienen que realizarse en un tiempo y secuencia preestablecida. Utilizan una
seAzales denominadas impulsos de reloj, que son enviados a todos los componentes para sincronizar.

Almacenamiento externo



* Los discos

Su funcionamiento se basa en una propiedad fA-sica de sus componentes por la que unas partA-culas que:
orientadas al aplicarles un campo magnA®tico. Dependiendo del sentido de orientaciA3n, asumimos un 0 o
1, almacenando los bits de informaciA3n. Para leer la informaciA3n se utiliza un cabezal que detecta la
orientaciA3n de las partA-culas.

A. Soportes
Por la forma de almacenar los datos: magnA®tica, A3ptica o magnetoA3ptica.
Por su movilidad e ubicaciA3n: internos o fijos; externos o removibles.

Por su modo de acceder a los datos: de acceso secuencial (hay que leer toda la informaciA3n precedente);
acceso aleatorio 0 acceso directo (una vez conocida la ubicaciA3n de una informaciA3n se accede
directamente a ella). Todos los dispositivos que vamos a tratar a excepciA3n de las cintas DAT son de acce
aleatorio.

El soporte fijo mAijs utilizado es el disco duro. Suele estar en el interior del ordenador aunque hay modelos
extraA-bles.

Se suele comunicar con el procesador a travA©s de distintos tipos de buses, como son el IDE, el EIDE y
SCSI.

Puede tener una (sistemas de brazo o cabeza mA3vil) o varias cabezas lectoras por superficie (cabeza fija,
cabeza para cada pista)

Una pista es la parte del soporte que gira delante de la cabeza, una corona circular cuyos datos pueden sel
leA-dos por la cabeza.

A su vez las pistas se dividen en sectores. Un sector es la unidad de informaciA3n que se transfiere en un
acceso. Su forma geomA®itrica es la de un sector circular. Todas las pistas tienen el mismo nA°mero de
sectores, pero son de distinto tamaA+o. Aumenta a medida que nos alejamos del eje.

En los dispositivos con mAjs de una superficie, un cilindro estA; constituido por las pistas concA®©ntricas.

El disco tarda un tiempo en alcanzar una velocidad estable. Dicha velocidad se denomina velocidad nominzg
de rotaciA3n, a la que se puede leer o escribir datos. El disco suele estar siempre girando, para no perder
tiempo en cada operaciA3n.

Se calibran las cabezas lectoras para que pasen a una distancia mA-nima sobre la superficie del disco, gra
al aire que desplaza el disco al girar. Hace que la cabeza planee, adaptAjndose incluso a las irregularidade
la superficie.

En los dispositivos extraA-bles las cabezas se apoyan sobre la superficie del soporte, y hace que su vida st
menor. Para alargar su vida A°til el motor estAj por lo general parado, y solo se pone en marcha cuando ha
una operaciA3n de lectura o escritura. Pero lleva a un incremento sustancial del tiempo de acceso.

El tiempo de acceso es el que tarda en posicionarse una cabeza en la pista deseada (tiempo de bA°squedz
mAis el tiempo que tarda la informaciA3n solicitada en estar justo debajo de la cabeza lectora (latencia). Es
tiempos no son siempre iguales ya que depende de la posiciA3n de partida como de la posiciA3n de destino
En las especificaciones tA©cnicas se indica un tiempo promedio.



La velocidad de transferencia es la velocidad a la que se transfieren los bits de un sector, y viene determine
por la velocidad de giro del disco y por la densidad de los datos grabados en A©l. TambiA©n hay que tener
en cuenta el tipo de interface con el que se conecta al procesador, que sea capaz de absorber y transmitir t
el flujo de datos.

Superficie (21€r) X densidad de grabaciA3n X velocidad de giro = velocidad de transferencia
Interface SCSI

Tasa de transferencia de datos muy alta, y su principal virtud es que se mantiene constante en todo momer
sin que el procesador realice ningA°n trabajo. De gran importancia en procesos largos y complejos.

Son mAijs caros que su equivalente IDE. Precisan de una controladora SCSI para manejarlos.
Permite conectar de 7 a 15 dispositivos frente al mAjximo de 4 de los IDE.
A. Estructura del disco

No todos los sectores tienen la misma funciA3n, sino que dependen de su posiciA3n y del sistema de archiv
que implemente el sistema operativo.

Hay un sector especial: el Master Boot Record (MBR) o registro de arranque principal, que estA; en el prim
sector del disco, en el sector 0. Es el encargado del arranque del sistema operativo.

El resto de los sectores se dividen en: Ajrea de datos (almacena los datos) y Ajrea de localizaciA3n
(informaciA3n que permite conocer qQUA® sectores del Ajrea de datos pertenecen a un determinado archivo
cuAjl es su localizaciA3n). En el entorno Microsoft esta Ajrea se llama FAT (File Allocation Table).

Discos extraA-bles

Permiten extraer, almacenar y guardar informaciA3n fuera del ordenador o intercambiarla con otros
ordenadores. Gran variedad.

A. Disquette: medidas de 8 pulgadas, 5 1/4 y 3 Av. Los de 3 AY% pueden almacenar 720k, 1.44M o 2.88M
(sA3lo en soportes IBM). Bajo coste, baja tasa de transferencia y tiempo de acceso elevado. Ventaja de
tamaA+o manejable, su bajo coste y su estandarizaciA3n.

A. Discos ZIP: capacidad de 100Mb; similares a los disquetes de 3 A% aunque ligeramente mAjs grandes.
Tasa de transferencia y precio mAis altos que los disquetes. Se conectan al ordenador a travA©s de unas
unidades lectoras—grabadoras mediante puerto paralelo, puerto USB o interfaz SCSI. Aunque bastante
extendidos no estAjn estandarizados. Precio bastante superior comparAjndolo con los CDRW.

A. Superdisco LS 120: 120Mb de capacidad. Distribuido por Panasonic. Mantiene compatibilidad con los
disquetes de 3 Al y es mAjs pequeA+o que un ZIP.

A. Discos EZFlyer: similares a los discos ZIP, tanto en tamaA+o como en funcionamiento. Capacidad de
230Mb.

A- Discos JAZ: capacidad de 1 a 2 Gb. Alta velocidad de transferencia. Elevado precio.

A. Discos CDRW: no son magnA®ticos, son A3pticos. Discos CD-ROM capaces de ser escritos mA°ltiples
veces. Capacidades entre 650 y 700 Mb. Precio reducido, pero reducida fiabilidad.



A. Discos DVD: tambiA©n A3pticos. Gran capacidad de almacenamiento, precio asequible y compatibilidad
con los CD-ROM.

A. Cintas DAT: dispositivos magnA®©ticos secuenciales (para acceder a un dato la cabeza lectora debe pas
por los que le preceden). Su principal uso las copias de seguridad. Gran capacidad, algo lentas pero buena
relaciA3n calidad precio.

Sistemas de archivo: determina la estructura, nombre, forma de acceso, usoy protecciﬁ@n de los archivos ¢
se guardan en el disco. Cada sistema operativo tiene su propio sistema de archivo.

Nombre de archivo: las reglas varA-an de un sistema a otro, pero en general todos permiten cadenas de he
8 caracteres alfanumA®ricos, y utilizan nombres con dos partes separadas por un punto. A la segunda part
le llama extensiA3n e identifica el tipo de archivo que es. Suelen ser 3 caracteres alfanumA®Cricos.

Atributos:
A. s. Atributo del sistema (indica si el archivo pertenece al sistema operativo o no)

A. h. Oculto (indica si el archivo estAj oculto)

A- r. solo lectura

A. a. Atributo de archivo (suele cambiar cuando se modifica un archivo. Permite determinar quA© archivos
se han modificado desde la A°ltima copia de seguridad)

A- de fecha. Guarda la fecha de creaciA3n o modificaciA3n.

A- de hora. Guarda la hora de creaciA3n o modificaciA3n.
A. tamaA+o. TamaA+o que ocupa el archivo.

Aparte de estos, en funciA3n del sistema operativo, hay atributos que indican la pertenencia del archivo a ul
usuario o grupo, y los permisos que el propietario tiene sobre ACI (lectura, escritura, ejecuciA3n), y el tipo d
archivo que es (normal, enlace fA-sico, enlace IA3gico, directorio).

En un sistema de archivos hay dos tipos principales de objetos: archivos y directorios. Los archivos son los
encargados de contener los datos. Los directorios permiten una mayor organizaciA3n de los archivos en el
disco. Es un contenedor, puede contener archivos u otros directorios. Se puede llegar a crear una jerarquA.
en forma de Ajrbol. Tiene la informaciA3n necesaria sobre la posiciA3n del sector del disco en el que
comienza, permitiendo al sistema operativo recuperar su contenido del disco.

Hay un directorio especial, el directorio raA-z, que contiene todos los demAis directorios y archivos. Es des
el que se parte cuando se busca un archivo mediante una ruta de acceso absoluto. Cuando se usa una rute
acceso relativa el archivo se busca partiendo del directorio en el que se estAj trabajando, del directorio acti

En MSDOS las rutas de acceso estAjn separadas por \ , mientras que en UNIX por /. Las rutas relativas
carecen de carAijcter inicial. Muchos sistemas operativos tienen dos entradas especiales: . y .., que hacen
referencia al directorio activo y a su padre respectivamente.

Un bloque estAj compuesto por un determinado nA°mero de sectores, que se asocian en un A°nico archivo
Un archivo por tanto se almacena en uno o mAjs bloques.



ElecciA3n del tamaA+o del bloque. Si es grande y el archivo pequeA+o se le asigna el bloque entero igual,
desperdiciando gran parte del tamaA+o en disco. Si sucede lo contrario, harAjn falta muchos bloques
produciendo un retraso en la lectura del archivo. Estudios indican que el tamaA+o medio de los archivos en
sistemas UNIX y MSDOS rondan el kb, asA- pues son adecuados los tamaA+os de blogue de 512 bytes, d
1kb y 2kb.

Para manejar los bloques asociados a un archivo hay distintas tA©cnicas:

A. AsignaciA3n adyacente: almacenar los bloques adyacentes en el disco. FAjcil implementaciA3n, pero ha
que conocer con anterioridad el nA°mero de bloques que ocuparAj el archivo, y esto por lo general no ocurl
Genera una gran fragmentaciA3n del disco, lo que produce una pA©rdida de espacio.

A. AsignaciA3n en forma de lista ligada: el directorio contiene la direcciA3n del primer bloque, y cada bloque
contiene la direcciA3n del siguiente hasta el valor nulo del A°ltimo bloque. Se evita la fragmentaciA3n del
disco, pero cada bloque parte de su capacidad al tener que reservar espacio para la direcciA3n del siguient
bloque. Produce retardo al tener que leer todos los bloques antes de llegar a uno determinado.

A. AsignaciA3n mediante lista ligada y un A-ndice: tabla con un registro por cada uno de los bloques que
tiene el disco. En cada registro se indica si el bloque estA;j vacA-o u ocupado. En caso de que estA© ocupe
se guarda la direcciA3n del siguiente bloque. El directorio se asocia con el nombre del archivo el nA°mero d
bloque en el que comienza y con la tabla se averigua la direcciA3n del resto. El acceso a un determinado
bloque es mAjs rAjpido al estar la tabla residente en memoria, no tiene que acceder al disco, pero la memc
consumida no estAj disponible para otros procesos. Esto puede ser un problema en discos con un gran
nA°mero de bloques, ya que la tabla de registros puede ocupar una gran parte de la memoria o incluso
desbordarla. Es la tA©cnica usada por el MSDOS (Microsoft), llamAjndose la tabla de registros FAT,
pudiendo ser FAT16 o FAT32, dependiendo si los bloques se direccionan con 16 bits o con 32.

A. I-Nodo: sistemas operativos como el UNIX. A cada archivo se asocia una pequeA+a tabla llamada i-noc
que contiene los atributos y direcciones de los bloques del archivo. Las A°ltimas entradas del i-nodo se
reservan para cuando el archivo ocupa mAjs bloques de los que el i-nodo es capaz de almacenar, y puede
contener de esta manera la direcciA3n de otro blogue en el que se guardan las direcciones de los demAjs
bloques de archivo. A este bloque se le llama bloque indirecto. Si aA°n asA- no hay suficiente espacio para
guardar las direcciones de los blogues del archivo se puede utilizar un bloque doblemente indirecto o inclus
triplemente indirecto. Cuando se abre un archivo, lo primero que se hace es cargar su i—-nodo en memoria |
que el proceso sea lo mAjs rAjpido posible.

Utilidades de desarrollo

* Programas de ediciA3n: facilitan la modificaciA3n de ficheros. Cada tipo de fichero tendrA;j su propio
programa de ediciA3n, aunque los hay que editan mA°ltiples formatos. Entre los mAjs comunes
estAin los editores de texto.

* Programas compiladores y enlazadores: permiten traducir el cA3digo fuente de un programa
desarrollado a alto nivel en un determinado lenguaje de programaciA3n, a un cA3digo de bajo nivel
entendible y ejecutable por el ordenador, al lenguaje mAjquina.

Cada compilador es especA-fico para cada lenguaje y sistema operativo.

« Programas gestores de datos: gestor de bA°squedas, generador de informes, plantillas para aA+adi
editar los datos. La base de datos es una estructura organizada de la informaciAn.

Tiene una estructura bAjsica comA°n: campos, que es cada una de las partes que componen el registro. Ul
tabla es una agrupaciA3n de registros. Y existen tambiA©n las relaciones, que permiten crear estructuras
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complejas relacionando varias tablas entre sA-. Hay un campo especial, llamado clave principal, clave A°ni
o PK, que ha de ser A°nico en cada tabla, e identifica de forma A°nica a cada registro.

Uno de los mayores problemas que presentan las bases de datos es el tiempo empleado en recuperar la
informaciA3n, debido a que las bases de datos tienen grandes cantidades de datos.

Para ello se pueden utilizar las tablas indexadas, tablas que contienen un campo que es especial para cadzc
registro, A°nico y que ademAjs los registros estAjn ordenadas por ACI.

Una tA©cnica mAjs avanzada es el uso de tablas HASH, que funciona a travA©s de claves. Cada llave es
asignada o mapeada mediante una funciA3n a un nA°mero entero, en el rango entre 0y H_SIZE_1, donde
SIZE es el tamaA+o de la tabla y 1 el valor que se le resta. Este nA°mero indicarAj la celda donde debe
residir la informaciA3n. Al mapeado se le llama funciA3n de HASH, que normalmente es mAijs elaborada.

Sistema operativo

Un sistema operativo es un conjunto de programas que se encargan de gestionar y asignar recursos de
hardware a los distintos procesos en ejecuciA3n.

Un proceso es un programa que estA;j en ejecuciA3n con su entorno.

El sistema operativo colabora para que el ordenador se utilice de forma eficiente, tiene que controlar que la
velocidad de los perifACricos sea menor que la de la CPU, que los procesos de E/S mantengan ocupada a
CPU y debe controlar el acceso directo a memoria (DMA)

EvoluciA3n:

« 1950. Tarjetas perforadas. El sistema operativo controla y secuencia programas incorporados en
tarjetas perforadas.

« 1960. Equilibrar la diferencia entre la velocidad de los perifA©ricos y la CPU. Dos nuevos conceptos
procesos online (conectar los dispositivos directamente al ordenador) y procesos offline (conectar
dispositivos lentos a travA©s de dispositivos mAjs rAjpidos). Aparte el buffering (utilizar memorias
internas para el almacenamiento de datos) y el spooling (utilizar el disco como memoria interna).

« 1970. Aparece la multiprogramaciA3n: ejecuciA3n simultAjnea de varios programas por un solo
procesador, y con ello surgen los procesos bat o por lotes (ir solicitando la ejecuciA3n de procesos @
no necesitan la interacciA3n del usuario, colocAjndolos en una cola de trabajo controlada por el
sistema operativo).

Aparece tambiA©n el tiempo compartido, un conjunto de terminales que estAjn simultAjneamente
requiriendo la atenciA3n del microprocesador, siendo el sistema operativo el encargado de ir intercalando
tiempos de usuario..

» DA©cada de los 80. Se centran mAjs en aumentar la seguridad de los sistemas operativos que en
darles velocidad. Aparece el concepto de sistema de red. Como mejora de la velocidad aparece el
multiproceso (el sistema operativo controla el reparto de trabajo entre los diferentes procesadores q
componen el ordenador).

Arquitectura

 MonolA-tica. No hay estructura. Un conjunto de procedimientos que pueden llamarse entre sA-, sin
ningA°n tipo de limitaciA3n.
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Para la construcciA3n del sistema operativo completo se compilan de forma individual los archivos que
contienen los procedimientos, y estos archivos se enlazan entre sA- en un macroarchivo que es el sistema
operativo.

* En capas.

A. Capa 0: capa de abstracciA3n del hardware; aA-sla el resto de capas de las particularidades que tiene el
hardware.

A. Capa 1: planificaciA3n y uso de la CPU; asignaciA3n del procesador, alternando entre los diversos proce:
cuando ocurren interrupciones o se acaba el tiempo.

A. Capa 2: administraciA3n de la memoria; asignar la memoria principal a los procesos y gestionar aquellos
que no caben en memoria.

A. Capa 3: gestiones de E/S; guardando en almacenes temporales o buffers los flujos de informaciA3n que
existen entre los dispositivos.

A- Capa 4: interface de llamadas al sistema; procesos de usuario que requieren recibir servicios disponibles
A. Capa 5: programas de usuario; ejecuta los programas de los usuarios.
Cuanto mAjs se acerquen al hardware mayor prioridad de ejecuciAn.

Los sistemas operativos evolucionan con el fin de desplazar la mayor cantidad de cA3digo a las capas cerc:
al usuario, con la idea de mantener el nA°cleo con un tamaAzo mA-nimo (micronA°cleo).

Interface de usuario: interface de programaciA3n de aplicaciones (API, DLL)

Un API es un conjunto de bibliotecas de programaciA3n, que elaboran y publican los fabricantes de sistema
operativos. En Windows estAj el kernel32.

Hay dos tipos de interfaz de usuario: modo texto, que se basa en un intA©rprete de comandos que marca
reglas semAijnticas y sintAjcticas; el modo grAjfico (GUI), que va por encima del modo texto, haciendo que
el sistema operativo sea mAis intuitivo y cA3modo para el usuario.

Modos de explotaciA3n

« SegA°n el nA°mero simultAjneo de usuarios que soporte un sistema operativo: monousuario y
multiusuario

« SegA°n el nA°mero de procesos simultAjneos: monotarea o monoprogramaciA3n (hasta que se acal
el proceso no se inicia el siguiente) y multitarea o multiprogramaciA3n (aunque en un momento dadc
la CPU sA3lo puede atender a un solo proceso).

« SegA°n el nA°mero de procesadores: monoprocesador y multiprocesador

« SegA°n los requerimientos de tiempo: en tiempo real (respuesta del sistema debe tener un intervalo
tiempo A-nfimo), sistemas interactivos (depende de la velocidad de respuesta del usuario) y sisteme
bat o por lotes (un proceso solo empieza a ejecutarse cuando el A°ltimo proceso en posesiAn de la
CPU termina).

GestiA3n de procesos

Un proceso es un programa en ejecuciA3n, que necesita un recurso del sistema para llevar a cabo una tare
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Cuando se inicia un proceso se crea su bloque central de proceso, que carga la identificaciA3n del proceso,
estado (listo o bloqueado), el estado del hardware, su prioridad, los recursos solicitados y los asignados, la
informaciA3n sobre gestiA3n de memoria y la informaciA3n sobre los archivos.

« Planificadores: mA3dulos del sistema operativo que se encargan de gestionar la ejecuciA3n de
procesos. Para optimizar el rendimiento del sistema, usar al mAjximo la CPU (mayor nA°mero de
procesos por unidad de tiempo)

A. De admisiA3n o de trabajo: seleccionar quA®© trabajo de los que se encuentra en disco pasa a la cola de
procesos listos en la memoria principal.

A. Intermedio: llevar al disco los procesos de memoria (por agotamiento de la memoria principal o para
establecer una buena combinaciA3n de procesos)

A. De bajo nivel o de CPU: seleccionar entre los procesos listos los que van a ser atendidos por la CPU.

Los procesos deben sincronizarse, y hay dos tipos de sincronizaciA3n: intercambio de seA+ales entre proce
y la memoria compartida.

Para garantizar la integridad del sistema se utiliza la tA©cnica de la exclusiA3n mutua: cuando un proceso
ejecuta su secciA3n crA-tica debe completar todas las instrucciones de la secciA3n antes de que otro proce:s
entre en la misma secciAs3n.

« Interbloqueos (abrazo mortal): cuando un grupo de procesos estA;j bloqueando permanentemente u
conjunto de recursos.

Deben cumplirse cuatro condiciones: que sea un recurso dedicado, retener y esperar, que exista apropiaci/
y espera circular.

Estrategias: prevenciA3n (definir unas normas que aseguren que eso no ocurra), detecciAn (el sistema

operativo ejecuta una serie de algoritmos para saber si hay bloqueos, y si los hay detiene los procesos
implicados) y la evitaciA3n.
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